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ABSTRAK
SISTEM KOMUNIKASI WIRELESS PADA ROBOT PENGINTAI
MENGGUNAKAN ROUTER WRT54GL BERBASIS
MIKROKONTROLER ARDUINO
ISKANDAR
Robot Pengintai adalah sebuah alat mekanik-elektronik yang dapat melakukan
tugas fisik, baik menggunakan pengawasan dari manusia ataupun menggunakan
program yang telah didefinisikan terlebih dahulu pada sebuah chip memori. Robot
pengintai berbasis wireless dibuat dengan tujuan menciptakan suatu sistem robot
yang dapat melakukan pengintaian dari suatu area yang ada disekitar robot
pengintai tersebut dengan menggunakan kendali laptop dari jarak yang cukup
jauh. Laptop sebagai media pengiriman perintah berbasis wireless untuk
memerintahkan arduino menghasilkan output tegangan pada pin digital untuk
menggerakan motor dc agar dapat bergerak maju, mundur, belok kiri, dan belok
kanan. Prinsip yang digunakan adalah dengan percobaan pengiriman perintah
melalui media transmisi wireless pada router WRT54GL dan MAX232. Hasil
yang dicapai adalah saat terdapat inputan dari laptop, maka data yang diinput
tersebut dikirimkan melalui wireless lalu kemudian akan diperoses pada MAX232
dan akan dikeluarkan melalui output pin digital arduino yang akan memberikan
logika high untuk menggerakkan putaran motor dc. Pada Laporan Akhir ini jarak
pengoperasian yang didapat Robot Pengintai ini ±50 meter. Instruksi robot
pengintai ini menggunakan bahasa program C Arduino untuk mengeksekusi
perintah. Mikrokontroler Arduino digunakan sebagai pusat pengendali robot
secara keseluruhan.
Key Word : motor dc, wireless, arduino, driver relay
ABSTRACT
WIRELESS COMMUNICATION SYSTEM ON SURVEILLANCE ROBOT
USING WRT54GL ROUTER AND BASED
ARDUINO MICROCONTROLLER
ISKANDAR
Surveillance Robot is a mechanical-electronic instrument that can perform
physical tasks, using either the human or programs that have been defined in a
memory chip. Wireless based surveillance robot created in order to create a
robotic system that can perform reconnaissance of an area that is around the
surveillance robot using laptop control from a considerable distance. Laptop as a
wireless-based media delivery orders to command produces an output voltage on
the Arduino digital pin to drive the dc motor in order to move forward, backward,
turn left, and turn right. The principle used is to test sending commands via a
wireless transmission medium on WRT54GL routers and MAX232. Results
achieved when there is input from the laptop, then the inputted data are
transmitted via wireless and then going on MAX232 been processed and will be
issued via the Arduino digital output pins that will giving high logic to drive the
dc motor rotation. The operating distance of Surveillance Robot is ± 50 meters.
The Instructions of surveillance robot uses the C Arduino language programming
to execute the command. Arduino microcontroller is used as the center of the
robot controller as a whole.
Key Word : motor dc, wireless, arduino, driver relay
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